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Основными направлениями при создании силовых импульсных 
преобразователей являются: увеличение мощности, увеличение удельной 
мощности и увеличение КПД. При использовании силовых импульсных 
преобразователей в составе систем электропитания космических аппаратов 
накладываются дополнительные требования: уменьшение уровня помех, 
создаваемых прибором; широкий диапазон входного напряжения; широкий диапазон 
нагрузки; высокие требования по надежности работы, стойкости и т.д. [1]. 
 В случае резонансной коммутации мощность в преобразователе изменяется 
по синусоидальному закону и, соответственно, происходит мягкая коммутация 
ключей. Таким образом, данный метод позволяет существенно снизить 
динамические потери и уровень помех преобразователя [1, 2, 3]. 
Среди различных видов резонансных преобразователей наиболее 
простым и распространённым является резонансный преобразователь с 
последовательным резонансным LC контуром, с которым последовательно 
включена цепь нагрузки с выпрямителем, рис. 1, а [2, 4]. 
В этой схеме резонансный контур и нагрузка представляют собой 
делитель напряжения. При изменении частоты управления изменяется 
импеданс резонансного контура.  Входное напряжение делится между этим 
импедансом и нагрузкой, за счет чего и происходит регулировка выходного 
напряжения. Коэффициент усиления резонансного преобразователя с 
последовательным LC-контуром всегда < 1, рис. 1, б [2, 3]. 
 В симуляторе Ltspice была создана имитационная модель мостового 
последовательного LC резонансного преобразователя. Графики зависимостей 
коэффициента передачи преобразователя от частоты работы имитационной 
модели, разработанной в симуляторе Ltspice, при разных сопротивлениях 
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Современные имитаторы движения транспортных средств подготовки 
водителей-операторов имеют сложную структуру и представляют собой 
многоуровневый программно-аппаратный комплекс. Данная система 
реализуется либо на основе гидропривода для имитации среды подвижного 
транспорта во время движения с учетом рельефа местности, либо с 
использованием частотно-управляемого электропривода для отработки навыков 
вождения автотранспорта водителем-оператором на малой платформе с учетом 
динамических режимов вождения. Для имитации данных режимов движения 
автотранспорта электропривод решает следующие задачи: 
- отработка сигнала задания скорости и ускорения по осям вращения 
подвижной платформы, с учетом постоянно меняющегося рельефа; 
- учет влияния больших моментов инерции механической системы; 
- обеспечение двухкратной перегрузочной способности по моменту 
исполнительного двигателя; 
- работа двигателя с ослаблением поля с кратковременным поддержанием 
момента на уровне 0,7 Mн; 
В качестве объекта разработки выступает подвижная динамическая 
платформа ДП-43, имеющая 4 степени свободы (рис. 1). Управление 
подвижной платформой осуществляется с помощью встроенного компьютера 
по локальной вычислительной сети, построенной на базе протоколов Ethernet и 
Modbus TCP. В качестве преобразователей частоты используется инверторы 
модели FR-A740 Mitsubishi Electric. 
Использование в данной установке импортных компонентов и 
составляющих приводит к зависимости от поставщиков комплектующих 
изделий. Исходя из данного факта, поставлена задача модернизации подвижной 
